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INTISARI 
 
Manusia saat ini banyak yang bekerja di depan komputer sehingga menghabiskan 
waktu yang sangat lama untuk duduk. Mereka kurang mempedulikan tulang belakang 
mereka, sehingga dalam jangka panjang akan menyebabkan moscuskeletal dissorder 
seperti rasa nyeri pada tulang belakang, selain itu akan menurunkan tingkat 
produktivitas. Dalam jangka waktu yang lama tulang belakang tersebut akan 
membungkuk menimbulkan kifosis  postural bahkan scoliosis. 
Oleh sebab itu dibuatlah wearable monitoring device dua dimensi yang berfungsi 
untuk mencegah kifosis postural dan terhindar dari moscuskeletal dissorder. Cara kerja 
alat ini, memonitoring besarnya sudut 0o hingga 90o dari sisi diagonal dengan 
menggunakan sensor accelerometer  dengan rata-rata toleransi sudut yang  terukur  0.4 o 
hingga 0.5o dibentuk antara tulang punggung dengan arah gravitasi bumi menggunakan 
modul GY-521. Pengukuran sudut yang dilakukan akurat menggunakan complementary 
filter. Data yang didapatkan melalui modul GY-521 selanjutnya akan dianalisis 
menggunakan program MATLAB dengan menampilkan grafik serta histogram besarnya 
sudut terhadap banyaknya sampel pengambilan data, dan hasil kesimpulan besarnya 
sudut kemiringan tulang belakang yang membungkuk. Dilakukan pengujian terhadap 
tiga puluh responden, 60% menyatakan dengan alat ini membantu punggung mereka 
lebih tegak 80o-90o, dan dengan uji kuisioner menyatakan bahwa 77% merasa lebih 
fokus.   
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ABSTRACT 
Many people nowadays tend to spend their time by working on the computer which 
makes them sit for a long time. They are less concern about their backbone. In a long 
term, it could cause moscuskeletal disorder such as pain on their backbone. Moreover, it 
could decrease their productivities. If people do not pay attention to this problem, their 
backbone will be bent and it even causes postural kyphosis, scoliosis. 
 Therefore, solving this problem by creating spine two dimension wearable 
monitoring device for preventing the symtomps of postural kyphosis could restrain the 
structure of the backbone. This device will monitor the diagonal angle between 0 to 90 
by using accelerometer which has accuracy 0.4 o to 0.5 o which is built between the 
backbone throught the gravitation direction using GY-521. The exact angle is measured 
by using complementary filter. The data from this device will be transferred to 
MATLAB; it shows graphic, histogram, and the result of backbones angle. Furthermore, 
over thirty respondens had participated to evaluate this device: 60% respondens felt that 
this device could increase their backbone posture to normal condition, 77% respondens 
felt it could increase their focus while they were working in front of computer.   
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